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(54) Vorrichtung zum Ausrichten von Stapeltr3gern im Anleger bzw. Ausleger von 
bogenverbeitenden Druckmaschinen 


(57) Beschrieben wird eine Vorrichtung zum Aus- 
richten von Stapeln bzw. StapeltrSgern im Ausleger / 
Anleger von bogertverarbeitenden Druckmaschinen, 
insbesondere Bogenoffsetdruckmaschinen, mit einem 
senkrecht zur FOrderrichtung der zu verarbeitenden 
Bogen verlaufendem Transportsystem, durch welches 
ein StapeltrSger / Stapel in den Anleger / Ausleger ein- 
fahrbar und bezuglich der Maschinenmitte ausrichtbar 
ist. Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es daher 
eine derartige Vorrichtung so zu erweitern, daB mit ein- 
fachen Mitteln eine automatische Ausrichtung des Sta- 
pels (Anleger) bzw. des StapeltrSgers (Ausleger) 
bezogen auf die Maschinenmitte durchgefuhrt werden 
kann. ErfindungsgemaB gelingt dies dadurch, daB im 


vom StapeltrSger (ST) bzw. Bogenstapel (BST) auf dem 
Transportsystem (T) befahrenen Bereich Sensormittel 
(S1, S2) angeordnet sind, daB dem Arrtrieb (M) des 
Transportsystems (T) ein Signalgeber (SG) zugeordnet 
ist, und daB die Signale der Sensormittel (S1 , S2) sowie 
des Signalgebers (SG) einer Auswertevorrichtung (AE) 
zufuhrbar sind, wobei durch die Auswertevorrichtung 
(AE) aus den Signalen der Sensormittel (S1, S2) und 
des Signalgebers (SG) die auf die Bewegungsrichtung 
(B) bezogene GrOBe des Stapeltragers (ST) bzw. 
Bogenstapels (BST) und der zur maschinenmittigen 
Ausrichtung ndtige Verfahrweg bestimmbar ist. 
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Beschreibung 

[0001] Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum 
Ausrichten von Stapeltragern im Anleger bzw. Ausleger 
von bogenverarbeitenden Druckmaschinen gemaB dem s 
Oberbegriff von Anspruch 1 . 

[Stand der Technik] 

[0002] Bogenverarbeitende Druckmaschinen und 10 
insbesondere Bogerioffsetdruckmaschinen werden im 
Anleger und/oder Ausleger zunehmend mit Systemen 
zum automatischen Stapelwechsel ausgerGstet. Durch 
diese Vorrichtungen ist es mGglich, wahrend des Druck- 
betriebes im Anleger einen neuen Bogenstapel bereit- is 
zustellen und diesen mit dem von einem 
Hilfsstapeltrager gehaltenen Reststapel zu vereinigen. 
IrrY Ausleger werden Bogenaufnahmevorrichtungen ein- 
-gefahren, woraufhin der auf dem Stapeltrager befindli- 
' che Bogenstapel entnommen und durch einen leeren 20 
Stapeltrdger ersetzt werden kann. Die in der Zwischen- 
zeit auf den Bogenaufnahmeeinrichtungen abgelegten 
Bogen werden danach auf den leeren Stapeltrager 
(Palette) abgelegt. 

[0003] Eine weitere Automattsierung soldier Sta- 25 
pelwechselvorrichtungen bringt die Anbindung eines 
Logistiksystems zum Zu- und Abfdrdern von Stapeltra- 
gern r bzw. Stapeln. Diese Transporteinrichtungen beste- 
hen aus angetriebenen Transportrollen, vermittels 
denen die Stapeltrager bzw. die Stapeltrager nebst Sta- 30 
pel in den Ausleger bzw. Anleger herein- und herausge- 
fOrdert werden. Demzufolge weisen die 
Stapeltragplatten Transportrollen auf bzw. sind derartig 
ausgebildet, um die auf den Transportrollen befindli- 
chen Stapeltrager von den Transportrollen abzuneh- 35 
men. Eine Einrichtung zum automatischen 
Stapelwechsel im Ausleger einer Druckmaschine mit 
irrtegrierter Transportvorrichtung ist beispielsweise aus 
der DE 41 38 488 C2 bzw. der DE 296 04 280 U1 
bekannt. 40 
[0004] Beim Einfahren eines leeren Stapeltragers 
in den Ausleger bzw. eines Bogenstapels auf einem 
Stapeltrager in den Anleger muB durch das Transport- 
system eine Ausrichtung des Stapels bzw. des Stapel- 
tragers bzgl. Maschinenmitte erfolgen. Dies setzt aber 45 
Kenntnis der Gr6Be bzw. des Formates des Stapeltra- 
gers (Palette) voraus. Demzufolge werden beim Stand 
der Technik einheitliches Format aufweisende Stapel- 
trager verwendet. Eine Berucksichtigung unterschiedli- 
cher Formate von Stapeltragern / Stapeln wurde einen so 
zusatzlichen Datenaustausch zwischen Druckmaschine 
und dem vor- bzw. nachgeschalteten Transportsystem 
erforderlich machen. 

[Aufgabe der^Erf indung] 55 

[0005] Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es 
daher eine Vorrichtung gemaB dem Oberbegriff von 


Anspruch 1 derartig zu erweitern, so daB mit einfachen 
Mitteln eine automatische Ausrichtung des Stapels 
(Anleger) bzw. des Stapeltragers (Ausleger) bezogen 
auf die Maschinenmitte durchgefuhrt werden kann. 
[0006] Gelost wird diese Aufgabe durch die kenn- 
zeichnenden Merkmale von Anspruch 1. Weiterbildun- 
gen der Erfindung ergeben sich aus den 
Unteranspruchen. 

[0007] GemaB der Erfindung sind Sensormittel vor- 
gesehen, vermittels denen wahrend des Einfahrens des 
Stapels bzw. Stapeltragers in den Anleger bzw. Ausle- 
ger die GrGBe des Stapels bzw. des Stapeltragers wie- 
dergebende Signale generiert werden. Mit dem 
Transportsystem ist ein Signalgeber verbunden, dem 
errtsprechend dem ausgeubten Transportweg Signale 
errtnehmbar sind. Die Signale der Sensormittel und des 
Signalgebers werden einer Auswertevorrichtung zuge- 
fOhrt, durch welche die GrGBe des Stapels bzw. Stapel- 
tragers und der zur Ausrichtung natige Verfahrweg 
bestimmt wird. 

[0008] Bei Ausbildung des Transportsystems als 
motorisch angetriebene Transportrollen ist der Signal- 
geber vorzugsweise ein Drehgeber, der mit dem Antrieb 
der Transportrollen im Bereich der Stapeltragplatte bzw. 
der Tragvorrichtung fur den Stapeltrager verbunden ist. 
GemaB einer bevorzugten Ausfuhrungsform der Erfin- 
dung bestehen die Sensormittel aus zwei in einem 
bekannten Abstand zueinander angeordneten Senso- 
ren in Form von Lichtschranken bzw. Abstandstastern 
(z.B. Ultraschall). Durch den bezogen auf die Transport- 
richtung des Stapeltragers bzw. des Stapels zweiten 
Sensor erfolgt ein AuslOsen des MeBvorganges, wobei 
dazu die Signale des Gebers der Transportvorrichtung 
(Drehgeber am Antrieb der Transportrollen) ausgewer- 
tet werden. Der in FOrderrichtung des Transportsystems 
erste Sensor beendet den MeBvorgang (Zahlvorgang 
Impulse) bei Passieren der Stapelkante bzw. Kante des 
Stapeltragers. 

[0009] Der zuvorstehend geschilderte MeBvorgang 
besteht aus einem durch die Signale der Sensoren get- 
riggerten Zahlvorgang von Impulsen des Signalgebers. 
Ist das Transportsystem als motorisch angetriebene 
Transportrollen und der Signalgeber als Drehgeber aus- 
gebildet, so kann wegen des vorgegebenen Urrifangs 
der Transportrollen eine bestimmte Anzahl von Impul- 
sen (Drehgeber) in eine bestimmte Wegstrecke umge- 
rechnet werden. Mit anderen Worten bedeutet dies, daB 
die Impulse des Drehgebers ein MaB fur die vom Sta- 
peltrager / Stapel auf den Transportrollen zuruckgelegte 
Wegstrecke sind. 

[0010] Wie bereits zuvorstehend erwahnt kann es 
sich bei den Sensoren um Reflexlichttaster, ultra-akusti- 
sche Naherungsschalter oder sonstige mit BerQhrung 
bzw. beruhrungslose Schaltvorrichtungen handeln. 
Wesentlich ist t daB den in bekannten Abstand zueinan- 
der angeordneten Sensoren beim Passieren der Vor- 
derkante des Stapeltragers bzw. Stapels sowie durch 
das Passieren der entsprechend nachlaufenden Kante 
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je ein Signal zum Starten bzw. Beenden des MeBvor- 
ganges entnehmbar sind. 

[0011] Die Verwendung von zwei Sensoren hat 
dabei den Vorteil, daB sich dadurch eine Minimierung 
einer mGglichen Fehlmessung beim Obergang von 
einer zur anderen FOrderkomponente ergibt. Durch das 
Rutschen (Schlupf) des Stapeltragers auf den Trans- 
portrollen ergibt sich u. U. ein grOBerer zurtickgelegter 
Weg, als dies durch die Signale des Drehgebers 
(Signalgebers) ermittelbar ist. 

[0012] GemaB der. zuvorstehend geschilderten 
bevorzugten Ausfuhrungsform der Erfindung ist vorge- 
sehen, zwei in Fdrderrichtung des Stapeltragers des 
Stapels im bekannten Abstand zueinander angeordnete 
Sensoren zu verwenden. Der die vorlaufende Kante des 
Stapeltragers bzw. des Stapels tastende Sensor kann 
vorzugsweise in der Maschinenmitte angeordnet sein. 
Der in Transportrichtung des Stapeltragers bzw. des 
Stapels diesem Sensor (Maschinenmitte) vorgeordnete 
zweite Sensor weist vorzugsweise einen Abstand zu 
diesem auf, welcher grOBer ist als die Haifte der Breite 
der in der Maschine zu verwendenden Stapeltrager 
(Palette) bzw. des Bedruckstofformates. Dadurch ergibt 
sich auf jeden Fall eine Bestimmung der GrOBe des Sta- 
peltragers / Stapels (Bogenformat) wahrend des Hinein- 
fOrderns in die Maschine, wobei zum anschlieBenden 
Positionieren (Fahren des Stapeltragers / Stapels urn 
einen Restweg in Maschinenmitte) keine Bewegungs- 
umkehr erfolgen muB. 

[Beispiele] 

[0013] Des weiteren erfolgt die Eriauterung einer 
Ausfuhrungsform der Erfindung anhand der Zeichnun- 
gen. Es zeigt: 

Fig. 1 ' die Erfindung im Bereich eines Anlegers 

bzw. Au siegers und 
Fig. 2 das MeBprinzip in einer prinzipiellen Ansicht 

vori oben gemaB Figur 1 . 

[001 4] Im Bereich des Anlegers / Auslegers A einer 
nicht weiter dargestellten bogenverarbeitenden 
Maschine (Druckmaschine) ist quer zur FGrderrichtung 
der Bogen verlaufend eine Transportvorrichtung T 
angeordnet. Diese besteht, wie beispielsweise in Figur 
1 dargestellt, aus nebeneinanderliegenden und antreib- 
baren Rollen. Das Transportsystem T bzw. die Rollen 
des Transportsystems T weisen einen Antrieb M auf, 
dem ein beispielsweise als Drehgeber (Inkrementalge- 
ber, Absolutgeber) ausgebildeter Signalgeber SG zuge- 
ordnet ist. Die Signale des Signalgebers SG werden 
einer nachgeschalteten Auswertevorrichtung AE zuge- 
fuhrt, die mit einer Steuerung S des Antriebes M des 
Transportsystems T in Signalverbindung steht. 
[001 5] Auf den Rollen des Transportsystems T kftn- 
nen in der in Figur 1 dargestellten Weise Stapeltrager 
ST in den Anleger / Ausleger A eingefdrdert werden 


(Bewegungsrichtung B). Handelt es sich um ein Trans- 
portsystem T im Bereich des Auslegers einer bogenver- 
arbeitenden Druckmaschine, so werden auf den Rollen 
des Transportsystems T leere Stapeltrager ST herein- 

5 gefOrdert. um danach in der noch geschilderten Weise 
relativ zur Maschinenmitte MM ausgerichtet zu werden. 
Im Falle eines Anlegers wird auf den Rollen des Trans- 
portsystems T ein auf einem Stapeltrager ST befindli- 
cher Bogenstapel BST ebenfalls zur Maschinenmitte 

10 MM ausgerichtet bereitgestellt. Nach dem Ausrichten 
des Stapeltragers ST bzw. des Bogenstapels BST auf 
dem Stapeltrager ST relativ zur Maschinenmitte MM 
erfolgt ein Anheben des Stapeltragers ST durch in der 
Figur 1 nicht dargestellte und an sich bekannte Hubvor- 

15 richtungen. 

[0016] Mit der Auswertevorrichtung AE des Signal- 
gebers SG sind Sensoren S1 , S2 verbund en , wobei der 
erste Sensor S1 in der Maschinenmitte MM angeordnet 
ist. Der zweite Sensor S2 ist eine bekannte Wegstrecke 

20 RL in Bewegungsrichtung B des Stapeltragers ST bzw. . 
Bogenstapels BST dem Sensor S1 vorgeordnet Vor- 
zugsweise ist der Abstand RL derartig gewahlt, daB die- 
ser grOBer ist als die Haifte der Breite eines 
gr6Bstmfiglich zu verarbeitenden Stapeltragers ST bzw. 

25 Bogenstapels BST 

[001 7] Handelt es sich um einen Anleger A, so wer- 
den die Sensoren S1 , S2 vorzugsweise in einer derarti- . 
gen HOhe angebracht, so daB durch diese die vor- und 
die nachlaufende Kante eines auf dem Stapeltrager ST 

30 befindlichen Bogenstapel BST tastbar sind. In Figur 1 
ist der Bogenstapel BST sowie die Position der Senso- 
ren S1 t S2 gestrichelt dargestellt. Handelt es sich um 
einen Ausleger A, so werden ublicherweise leere Sta- 
peltrager ST durch das Transportsystem T eingefahren. 

35 Demzufolge sind die Sensoren S1, S2 in einer HOhe 
angebracht, so daB durch diese die vor- und die nach- 
laufende Kante des in Richtung B bewegten Stapeltra- 
gers ST tastbar sind. 

[0018] Wie noch anhand der Darstellungen in Figur 

40 2 eriautert werden wird, erfolgt durch die Sensoren S1 , 
S2 in Verbindung mit den Signalen des Signalgebers 
SG seitens der Auswertevorrichtung AE eine Bestim- 
mung der FOrderstrecke LL, wobei diese Strecke LL 
dadurch bestimmt wird, daB durch die vorauslaufende 

45 Kante des Stapeltragers ST bzw. des Bogenstapels 
BST der Sensor S1 geschaltet und durch die nachlau- 
fende Kante des Stapeltragers ST bzw. des Bogensta- 
pels BST der Sensor S2 geschaltet wird. Die Situation 
des Schaltens von Sensor S1 durch die vorauslaufende 

so Kante des Stapeltragers ST bzw. Bogenstapels BST 
zeigt dabei die linke in Figur 2 wiedergegebene Darstel- 
lung. In der Mitte von Figur 2 ist die Situation dargestellt, 
wenn die nachlaufende Kante des Stapeltragers ST 
bzw. Bogenstapels BST durch den Sensor S2 getastet 

55 wird. Die vorlaufende Kante des Stapeltragers ST bzw. 
Bogenstapels BST hat dann die Lauf lange LL zuruckge- 
legt Das Transportsystem T (FOrderrollen) hat dabei 
uber den Antrieb M den Stapeltrager ST bzw. den dar- 
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auf befindlichen Bogenstape! BST urn die Strecke LL 
fortbewegt. Diese FOrderstrecke (Laufiange) LL ist 
durch das Auswerten der Signale des Signalgebers SG 
durch die Auswertevorrichtung AE ermittelbar. 
[0019] Da der Abstand RL der Sensoren Si, S2 in s 
FOrderrichtung B bekannt ist so ergibt sich die Lange 
(Format) PL des Stapeltragers ST bzw. des Bogensta- 
pels BST als PL = RL+LL. LL ergibt sich aus der Aus- 
wertung der vom Signalgeber SG gelieferten Impulse 
innerhalb des durch die Schaltzeitpunkte der Sensoren 10 
S1 und S2 definierten Zeitfensters. Dabei entspricht 
beispielsweise ein Impuls des Signalgebers SG einer 
bestimmten Bewegungstrecke. Die Auswertevorrich- 
tung AE enthait einen entsprechenden Umrechnungs- 
faktor 2um Bestimmen der Laufiange LL aus der Anzahl is 
der jeweilig ermittelten Zahlimpulse des Signalgebers 
SG. 

[0020] Um den Stapeltrager ST bzw. den Bogensta- 
pel BST bezuglich der Maschinenmitte MM auszurich- 
ten (siehe Figur 2, rechts). muB der Stapeltrager ST 20 
bzw. der Stapelstapel BST, ausgehend von der Position 
wie in der Mitte von Figur 2 gezeigt, noch um die verblei- 
bende Wegstrecke R bewegt werden. Dieser Restweg 
R ergibt sich dabei zu: R = PU2 - LL . Dieser Restweg 
R wird durch die Auswertevorrichtung AE berechnet 25 
und in Verbindung mit ein em vorgelagerten Verzdge- 
rungszeitpunkt zum Herunterfahren des Antriebes M 
der Steuerung S zugefuhrt. 

[0021] In dem zuvor eriauterten Ausfuhrungsbei- 
spiel ist der Sensor S1 in der Maschin en mitte MM ange- 30 
ordnet Ohne Beschrankung der Allgemeinheit der 
Erfindung kann der Sensor S1 auch auBermittig ange- 
ordnet sein, wobei dann dieser Abstand zwischen Sen- 
sor S1 und der Maschinenmitte MM zur Positionierung 
des Stapeltragers ST bzw. des Bogenstapels BST 35 
durch die Auswerteeinheit AE mit berucksichtigt wird 
(Berechnung Restweg R). 


[Bezugszeichenliste] 
[0022] 

A Anleger / Ausleger 

T Transportsystem (Rollen) 

M Antrieb (Transportsystem T) 

S Steuerung 

AE Auswertevorrichtung 

SG Signalgeber 

51 Sensor 

52 Sensor 

B Bewegungsrichtung 
ST Stapeltrager 
BST Bogenstapel 

MM Maschinenmitte (Anleger / Ausleger A) 

RL Abstand Sensor S1 - Sensor S2 

LL Laufiange (Stapeltrager ST / Bogenstapel BST 

innerhalb der Schaltzeitpunkte der Sensoren 

SI, S2) 
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45 


SO 
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R Restweg 
Patentanspruche 

1. Vorrichtung zum Ausrichten von Stapeln bzw. Sta- 
peltragern im Ausleger / Anleger von bogenverar- 
beitenden Druckmaschinen, insbesondere 
Bogenoffsetdruckmaschinen, mit einem senkrecht 
zur Fdrderrichtung der zu verarbeitenden Bogen 
verlaufendem Transportsystem, durch welches ein 
Stapeltrager / Stapel in den Anleger / Ausleger ein- 
fahrbar und bezuglich der Maschinenmitte ausricht- 
bar ist, dadurch gekennzeichnet, 

daB im vom Stapeltrager (ST) bzw. Bogenstapel 
(BST) auf dem Transportsystem (T) befahrenen 
Bereich Sensormittel (S1, S2) angeordnet sind, 
daB dem Antrieb (M) des Transportsystems (T) ein 
Signalgeber (SG) zugeordnet ist, und daB die 
Signale der Sensormittel (S1, S2) sowie des 
Signalgebers (SG) einer Auswertevorrichtung (AE) 
zufuhrbar sind, wobei durch die Auswertevorrich- 
tung (AE) aus den Signalen der Sensormittel (S1 , 
S2) und des Signalgebers (SG) die auf die Bewe- 
gungsrichtung (B) bezogene GrGBe des Stapeltra- 
gers (ST) bzw. Bogenstapels (BST) und der zur 
maschinenmittigen Ausrichtung nCtige Verfahrweg 
bestimmbar ist. 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, 

daB bezogen auf die Bewegungsrichtung (B) des 
Stapeltragers (ST) bzw. Bogenstapels (BST) zwei 
Sensoren (S1, S2) angeordnet sind. die einen vor- 
gegebenen Abstand (RL) zueinander aufweisen. 

3. Vorrichtung nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, 

daB durch einen Sensor (S1) die vorlaufende Kante 
des Stapeltragers (ST) bzw. des Bogenstapels 
(BST) tastbar und durch den zweiten Sensor (S2) 
die nachlaufende Kante des Stapeltragers (ST) 
bzw. des Bogenstapels (BST) tastbar ist. 

4. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, 

daB die Sensoren (S1, S2) als beruhrungslos 
tastende Schajtmittel ausgebildet sind. 

5. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, 

daB in einem Ausleger (A) die Sensoren (S1 , S2) in 
einer derartigen Hdhe angebracht sind, so daB 
durch diese die Kanten eines Stapeltragers (ST) 
tastbar sind. 

6. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 4, 
dadurch gekennzeichnet, 

daB in einem Anleger (A) die Sensoren (S1, S2) in 
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einer derartigen HOhe angebracht sind, so daB 
durch diese die Kanten eines Bogenstapels (BST) 
tastbar sind. 
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